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Résumé

Résumé :
Toutes les représentations de l’usine du futur dans les industries manufacturières comme la
construction aéronautique, navale ou automobile ont cette chose de commune de conserver
l’opérateur au centre de la production et de disposer d’un outil flexible et reconfigurable.
A ce titre, plusieurs challenges sont ouverts pour permettre l’intégration des cobots dans
l’usine au milieu des hommes.
En premier lieu, on peut parler de la mobilité, les robots derrières des grilles auxquels on
amène les pièces ne sont plus plébiscités, c’est au cobot de rejoindre son lieu de travail. Il y
a également la géolocalisation et la commande référencée capteur qui permettent au cobot
de se positionner et d’effectuer sa mission sans un passage fastidieux par la phase de con-
struction d’un référentiel commun.
Un challenge essentiel à cette intégration est la sécurité associée à la cohabitation homme/cobot.
Il est utopique de penser faire cohabiter un opérateur et un cobot en répartissant la vigilance
entre les protagonistes; ce sera toujours au cobot de s’adapter et d’anticiper les évènements.
Les systèmes existants permettent de garantir cette sécurité mais au détriment de la con-
tinuité du fonctionnement. Allier la sécurité et la continuité de la production est essentiel
pour la réussite de l’intégration des cobots dans l’usine. Biographie :
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